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(54) Title: DEVICE FOR AUTOMATICALLY PICKING UP OBJECTS 
(54) Titre: DISPOSITIF AUTOMATIQUE DE RAMASSAGE D'OBJETS 




(57) Abstract: The invention concerns a system for picking up 
objects (2) over a delimited surface consisting of an automatic 
mobile machine equipped with a motor and a power source, for 
example a rechargeable battery (5), and provided with an on- 
board computer (40). The machine carries a mechanical device 
for gripping and storing (1, 2, 13) objects in a container (9), a 
device for emptying said container, a device for detecting the 
limits of the surface for picking up. The system further com- 
prises at least a station (17) for discharging the objects picked up 
and preferably a station for recharging the rechargeable batteries. 
Both said stations are advantageously integrated to each other. 
The objects to be picked up are for instance balls (2) on golf ball 
practice greens which can automatically be returned from the un- 
loading station to the driving site. 

(57) Abrege: L'invention propose un systeme de ramassage 
d'objets (2) sur une surface deTimitee constitue" par un engin 
mobile automatique muni d'un moteur et d'une source 
d'energie, par exemple une batterie rechargeable (5), et muni 
d'un ordinateur de bond (40). L' engin porte un dispositif 
mecanique de preTiension et de stockage (1, 2, 13) des objets 
dans un receptacle (9), un dispositif de vidage dudit receptacle, 
un dispositif de detection des li mites de la surface de ramassage. 
Le systeme comporte aussi au moins une station (17) de 
decharge des objets recoltes et de preference une station de 
recharge des batteries rechargeables. Ces deux stations sont 
avantageusement innfgrees Tune a l'autre. Les objets a ramasser 
sont par exemple des balles (2) sur des "practices" de golf balles 
qui peuvent etre automatiquement renvoyees de la station de 
decharge vers r emplacement de tin 
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Dispositif automatique de ramassage d'objets 

La plupart des clubs de golf possedent un "practice", 
espace de gazon sur lequel les golf eurs peuvent 
s'entrainer. 

Les golf eurs exercent leurs "drives" a partir d'un espace 
reserve et envoient les balles a des distances 
generalement comprises entre 50 et 200 metres. Ces 
balles doivent etre regulierement ramass£es et ramenees a 
1* espace de tir. 

On connait deja des engins specialement adaptes pour le 
ramassage des balles de golf, en particulier sur des 
practices. lis font en general intervenir un systeme 
comportant des disgues souples espaces de la largeur d'une 
balle de golf (voir par exemple brevet des Etats-Unis 
5.711.388). Les disques tournent et sont montes 
verticalement sur un axe horizontal perpendiculaire a la 
progression de l'engin, ce dernier etant tir£ par un 
vehicule automoteur ou pousse a la main. 

Si l'on ne veut pas avoir un nombre de balles prohibitif 
en circulation, le ramassage doit se faire regulierement, 
ce qui entraine un cout en main d'oeuvre important et une 
perturbation reguliere des joueurs. 

II y a done un reel besoin de disposer d'un systeme de 
ramassage de balles qui soit entierement automatique et 
puisse fonctionner sans interrompre les joueurs et sans 
risque d 1 accidents dus'aux tirs de balle. 
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La presente invention propose un systeme de ramassage et 
de retour des balles entierement automatique, eliminant la 
main d'oeuvre et permettant aux joueurs de continuer a 
s'exercer durant le ramassage. 

De maniere plus generale, 1- invention propose un systeme 
de ramassage d' objets sur une surface determine constitue 
par un engin mobile automatique a batterie rechargeable et 
muni d'un ordinateur de bord. L' engin porte un dispositif 
mecanique de prehension et de stockage des objets dans un 
receptacle, un dispositif de vidage dudit receptacle, un 
dispositif de detection des limites de la surface de 
ramassage. Le systeme comporte aussi au moins une station 
de recharge des batteries rechargeables et une station de 
decharge des objets recoltSs. 

Selon un aspect de 1' invention, le systeme comprend un 
engin mobile autonome circulant de maniere aleatoire ou 
pseudo aleatoire sur la surface ou les balles doivent etre 
recoltees. 

De maniere connue, la surface est de preference delimitee 
par un fil peripherique dans lequel circule un signal 
basse frequence detecte par 1'engin. D'autres systemes de 
delimitation de la surface de travail peuvent etre 
adoptees, y compris par obstacle physique, tela que 
decrits dans la demande PCT/BE91/00068 pour une tondeuse a 
gazon robotique. 

L- engin de ramassage comportera un chassis et des elements 
d'avancement et de guidage connus en soi, par exemple 
similaires a ceux decrits dans les demandes PCT/BE91/00068 
et PCT/BE98/00038. 
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Le systeme de tonte des documents susmentionnes est 
remplace par un systeme de ramassage de balles. Le systeme 
de ramassage de balles est const itue, par exemple, d'un 
rouleau forme d'une sirie de disques flexibles paralleles, 
de profil approprie, espaces d'une distance egale ou 
legerement inferieure au diametre d'une balle. Lors de 
l'avancement de la machine, le systeme de disques 
flexibles reposant sur le sol est entraine passivement en 
rotation, et roule sur les balles se trouvant sur son 
passage. Le rouleau coince ces dernieres entre deux 
disques flexibles adjacents qui par le mouvement 
circulaire ascendant, et l'effet d» elements de deviation 
dans la partie descendante, les ramenent dans un panier 
collecteur supporte par l'engin. Le systeme de disques 
flexibles est de preference monte sur une ou des 
articulations, ou est en tout cas monte de maniere souple, 
permettant de garder le contact avec le sol en cas 
d 1 irregularites de celui-ci. Le panier collecteur 
comprend a sa partie inferieure une ouverture commandee 
par l'ordinateur de bord. 

Selon un mode de realisation, le systeme de disques 
flexibles comprend un axe articule apte a se relever, par 
exemple a 1 ' intervention d'un verin. Lors d'un changement 
de direction, l ! ordinateur commande le relevement du 
systeme a disques souples afin d'eviter une friction 
importante avec le sol, et les degradations de la surface 
d'herbe et la consommation energ£tique supplementaire qui 
peuvent en resulter. 

Lorsque le panier est plein ou lorsque la machine doit 
recharger ses batteries, l'ordinateur commandant 
l'avancement de l'engin applique un algorithme de retour 
vers un point fixe (station) . Le niveau limite de 
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remplissage en balles dans le panier collector peut par 
exemple etre detect* par un systeme d- *metteur-r*cepteur 
IR connect* au micro-ordinateur . 

Pour le retour a la station de recharge, selon un mode de 
realisation, 1-engin recherche le fil peripherique en 
suivant de maniere aleatoire par exemple une trajectoxre 
droite puis, ayant detect* ce dernier, le suit a une 
distance fixe jusqu'a atteindre la borne ou station de 
recharge. Cette derniere peut etre avantageusement couplee 
et integree a la station de recuperation des balles. 

En effet selon un mode prefer* de realisation, apres 
detection de la borne, p.e. par contact, la machine 
s-arrete, et se positions eventuellement de maniere plus 
precise. Vordinateur commande 1'ouverture de la trappe 
permettant au panier de se vider et maintient la machine 
en etat de recharge jusqu'a ce que ses batteries soxent 
complement rechargees. Apres recharge, 1'engin repart 
pour un nouveau cycle de recolte en parcourant la surface 
du practice de maniere aleatoire ou quasi aleatoxre. 

Selon d'autres modes de realisation, actuellement moins 
preferes, 1-engin peut rejoindre la station de recharge 
par d^autres moyens, par exemple par analyse d'un champ 
■uagnetique avec recharge eventuelle par induction (voir 
par exemple US 5.869.910), par guidage radio ou encore par 
detection de signaux infra-rouge. 

Dans ce dernier cas, 1'engin selon 1' invention incorpore 
un systeme de guidage et de positionnement par rapport a 
une station fixe faisant par exemple intervenir au moxns 
un faisceau infrarouge directionnel emis par la station 
fixe le robot mobile etant muni d'un systeme de detection 
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(detecteurs) directionnel d' emission infra-rouge relie au 
microordinateur incorpore dans ledit robot, le robot se 
deplacant sur une surface de travail de maniere 
essentiellement aleatoire, le micro-ordinateur comprenant 
un algorithme apte a commander le retour a la station fixe 
par d€placement du robot vers la direction d' emission 
dudit faisceau infrarouge. Le faisceau infrarouge peut 
etre un faisceau directionnel etroit et le systeme de 
detection peut etre avantageusement situe sur le chassis 
au centre de rotation du robot , diriges dans le sens du 
mouvement du robot, le posit ionnement precis dans la 
station fixe etant effectue par rotation de 1 'engin autour 
d'un axe vertical selon un algorithme base sur la 
detection du faisceau etroit, par exemple de 2 a 15°. 

Ce systeme peut faire intervenir au moins deux faisceaux 
de directionality substantiellement diff6rente emis a 
partir ou aux environs de la station fixe, le ou les 
faisceaux les moins directionnels servant a l'approche 
vers la station fixe , tandis que le ou les faisceaux plus 
directionnels sont utilises pour l'etape ultime de 
positionnement precis du robot par rapport a cette station 
fixe. 

L' engin selon 1' invention peut fonctionner pendant les 
tirs de balles. Le profil de 1 • engin est bas et est peu 
important par rapport aux engins classiques tires et la 
probability de collision avec une balle en est diminuee. 
De plus l'habillage de 1' engin, par exemple en matiere 
plastigue eventuellement recouverte de mousse, est concu 
de maniere a pouvoir supporter sans endommagetnent 1 ' impact 
de balles de golf. 
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On peut a certains moments souhaiter que la surface soit 
entierement debarassee de balles, par exemple pour tondre 
le gazon de maniere classique. Dans ce cas la 
recuperation en utilisant un systeme de trajectoire 
aleatoire ou quasi aleatoire n'est plus souhaitable. Un 
systeme de trajectoire systematique peut etre adopte pour 
recouvrir 1' ensemble du terrain en un temps optimal. 

Par exemple, la machine peut suivre le fil peripherique a 
une certaine distance de celui-ci. Grace a la mesure 
constante du champ d'un fil peripherique de delimitation 
de la surface de travail tel que decrit dans les brevets 
EP 0550 473 Bl et 0 744 093 Bl, la machine calcule 
constamment sa distance par rapport au fil et peut 
incrementer celle-ci apres chaque tour. La recuperation se 
deroulera en bandes paralleles a partir de la peripherie. 

Plus precisement, selon cette derniere technique, au debut 
la machine est positionnee le long du fil peripherique. 
Apres le demarrage, l'ordinateur de bord mesure 
periodiquement, de maniere connue, 1- amplitude du signal 
emis par le fil peripherique. Cette mesure permet a 
l'ordinateur de bord de connaitre la distance le separant 
du fil et done de contr61er la direction de la machine de 
maniere a la garder a une distance fixe du fil. 

Si la longueur du fil a ete prealablement introduite dans 
la memoire de l'ordinateur de bord, celui-ci peut 
determiner avec une precision raisonnable le moment ou un 
tour complet a ete effectue par la tondeuse le long de ce 
fil. La tondeuse peut alors s' eloigner du fil d'une 
distance egale a la largeur de coupe de maniere a pouvoir 
effectuer une nouvelle boucle a une distance du fil 
augmentee de la largeur de coupe. L' operation peut ainsi 
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se repeter en augmentant chaque fois la distance entre la 
tondeuse et le fil pSripherique, idealement jusqu'a 
arriver au centre de la zone a tondre. 

Selon une variante de realisation, il n'est pas necessaire 
d'introduire dans 1'ordinateur la longueur du fil 
susmentionne. La longueur peut en effet etre determinee 
par 1'ordinateur de bord en integrant les differences de 
vitesse entre les roues motrices de la machine 
(changements de direction) , jusqu'a ce que le changement 
cumule atteigne ou depasse 360 °. Dans ce but, le systeme 
peut egalement avantageusement integrer un compas 
magnetique ou inertiel. 



L' invention sera davantage decrite en se referant a 
l'exemple de realisation qui suit se referant aux dessins 
en annexe presentes a titre d'exemples non limitatifs. 

La fig. 1 est une vue du dessous de 1 1 engin selon 
1' invention. 

La fig. 2 est une vue laterale en coupe de 1' engin selon 
la fig. 1. 

La fig. 3 illustre le trajet suivi par 1' engin 

La fig. 4 illustre un exemple de station de recharge 
electrique et de decharge des balles de golf. 



La fig. 5 illustre en detail un systeme de recharge. 
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La fig. 1 est une vue du dessous de l'engin selon 
!• invention. On illustre les disques flexibles 1, les 
balles 2 venant se coincer entre les disques , l'axe 
transversal de rotation 3 des disques, axe de preference 
relie au chassis de maniere non rigide, le boxtier 
comprenant 1 • electronique de commande et 1 ■ ordiaateur de 
bord 4, les batteries 5, les moteurs de roue 6, les 
roulettes folles 7 montees a l'avant, le detecteur de fil 
peripherique 8, le detecteur optique de remplissage de 
panier 30,31 constitue d'un emetteur et d'un recepteur 
inf rarouge . 

La fig. 2 represente l'engin de la fig. 1 vue en coupe de 
profil. On distingue le panier 9 recepteur de balles, muni 
a sa paroi inferieure d'une ouverture pivotante autour 
de l'axe 11 et dont 1- ouverture est commanded par le verin 
12. Les doigts 13 situes sur la trajectoire circulaire des 
balles coincees extraient ces balles hors des disques de 
maniere a les faire tomber dans le panier 9. 

La fig. 3 montre un exemple de trajet de l'engin. 
celui-ci est typiquement aleatoire. Lorsqu'elle a fait le 
plein de balles, et/ou lorsque la batterie est 
suffisamment dechargee, l'engin recherche le fil 
peripherique 15 qu'elle suit jusqu'a detecter la station 

17. 

La fig. 4 illustre un mode de realisation dans lequel la 
station est surelevee de maniere a pouvoir introduire un 
container 18 destine a recueillir les balles. Les rampes 
19 permettent a la machine d'atteindre la plate-forme 20 
ou est situee la station de recharge. La plate- forme 20 
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est munie d'une grille 21 par oil les balles lib§r6es par 
l'ouverture du panier 9 peuvent rejoindre le container ou 
le conduit de retour des balles. 

A la fig. 5 on illustre la machine connectee a la station 
de recharge. En suivant le fil peripherique, et a 
l'endroit de la station, deux balais lat§raux 23 de 
I'engin viennent en contact avec deux rails conducteurs . 24 
months sur chaque flanc de la machine. Le fait de prevoir 
des rails sur les deux f lanes permet a I'engin d'aborder 
la station dans les deux directions. Les balais 23 sont 
montes sur la station par 1 • intermediaire du bras 25 fixe 
au boitier de maniere flexible en 26, permettant au bras 
de pivoter lorsgue I'engin vient en contact. L'ordinateur 
de bord verifie constamment la tension sur les balais 23. 
L' apparition d'une tension signale la presence des rails 
et done de la station et permet a l'ordinateur d'arreter 
1 1 engin . 

Le systeme de decharge des balles peut etre 
avantageusement couple a un systeme de retour automat ique 
des balles a proximite immediate des joueurs. Ce systeme 
peut impliquer des conduits legerement inclines amenant 
les balles par gravite. Comme mentionne ci-dessus une 
station de recharge situee sensiblement plus haut que la 
surface de tir, accessible vie des rampes, conviendra 
particulierement dans ce but. 

On peut cependant egalement prevoir un bac recepteur a 
hauteur du sol ou une cuvette dans le sol, le bac ou la 
cuvette etant muni d'un systeme d 1 elevation des balles, 
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par exemple par vis sans fin, bande transporter ou 
m oyens equivalents pour les amener dans des recipients ou 
des conduits de retour. 

On comprendra aussi que le systeme decrit ci-avant peut 
Stre adapts pour la recolte d'autres objets que des balles 
de golf. En particulier, en modifiant le systeme, il 
pourrait s'agir de dechets ou de vegetaux. 

Ainsi le dispositif mecanique de prehension peut etre 
constitue par un balai rotatif muni de picots, disposes 
radialement autour de 1'axe dudit balai. Les picots sont 
aptes a percer des objets situes sur ladite surface, et 
lesdits ob jet sont entraines dans le mouvement circulate, 
detaches des picots par des elements fixes s'engageant 
15 entre les picots et deviant les objets vers un disposxtif 
de stockage. II peut s'agir de feuilles mortes ou de 
morceaux de papier. 
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De meme il est bien entendu que le systeme propose par 
1- invention, peut etre couple a un systeme de tonte, 
eventuellement porte par le meme chassis. Un engin 
automatique de tonte comme decrit dans les demandes PCT 
susmentionnees peut evoluer independamment , en utilisant 
cependant le meme fil peripherique et la meme station de 
recharge . 

On comprendra egalement que le moteur du robot peut etre 
associe a une source d'energie autre qu'une batterie 
rechargeable, par exemple une pile a combustible, ou 
encore un moteur thermique ou hybride. 
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Selon une autre variante, le systeme selon la presente 
invention ne comporterait pas de moyen d'avancement propre 
mais serait tracte par un robot mobile de tonte auquel il 
serait eventuellement electroniquement relie. 
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Revendications : 

, systeme de ramassage d^objets sur une surface 

. - un enqin mobile automatique muni 

detertninee constitue par un engin m 

d . un ordinateur de bord, d-au moins un moteur associe 
une source d^energie, un dispositif mecanique de 

ravage et une station de - -cites. 

2 syst^ selon X. revendication 1 caracterie* en ce que 
U source a.energie est une battel -™ ble / " 
est prevu au .oins une station de recharge des 

batteries rechargeables . 

3. system selon la revaluation 1 ou 2 dans leguel les 
objets sont des belles de golf. 

. system seion n^pcrte labile des revendications 
pr ,cedentes dans leguel la station de recharge das 
batteries et de decharge des bailee est couplee. 

5 system selon n^rte laguelle des revendications 
UcLntes dans leguel le dispositif de U 
surface est constitue par un fil localise au perxeatre de 
ce «e surface et detectable par un detecteur porte par 
1 1 engin. 
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6. Systeme selon la revendication precedente dans lequel 
l'engin re joint la ou les stations en suivant le fil de 
limitation de la surface, la ou les stations etant situees 
le long dudit fil ou une prolongation dudit fil. 

7. Systeme selon la revendication precedente caracterise 
en ce que la station de recharge est constitute par au 
moins un rail fixe situe le long dudit fil et apte a 
entrer en contact avec un des deux balais lateraux portes 
par l'engin mobile. 

8. Systeme selon n'importe laquelle des revendications 
precedentes caracterise en ce que la ou les stations de 
recharge se situent a proximite des joueurs. 

9. Systeme selon n'importe laquelle des revendications 
precedentes dans lequel la ou les stations comprennent une 
cuvette de recuperation des balles munies d'un systeme 

d' elevation de celles-ci et reliee a la surface de tirs au 
moins un conduit apte a ramener les balles a proximite 
immediate des joueurs au moins partiellement par gravite. 

10. Systeme selon n'importe laquelle des revendications 
precedentes dans lequel l'engin automatique evolue sur la 
surface de ramassage au moins partiellement de maniere 
aleatoire . 

11. Systeme selon la revendication 1 dans lequel le 
dispositif mecanique de prehension est constitue par un 
balai rotatif muni de picots, disposes radialement autour 
de l'axe dudit balai, les picots etant aptes a percer des 
objets situes sur ladite surface, lesdits objets entraines 
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dans i. _n t circulaire etant detaches deedits prcota 
pa/dea amenta «- s-gageant — leSdl " ^° 0tS 
« d «viant Us c^eta vera ledit diapoaiti £ de stealage. 

5 „ syateae -ion la revendication precedente dana leguel 
les objets ramaseia aont daa fauillea martes. 

13 Syatem. aalcn la revendication 9 dana leguel laa 
objets ra«aeses aont dea fauillea da papiar. 
" 14 En gin de ravage autorcatigue adapt* au ayete»e aelon 
n'importa laguelle dea revendicationa prfcedent... 

„ Engin selon la revendication precedence caracteriee en 
„ ce gu'il corcprend dea braa d«lecteura aptes a faire 
d ,vier lore du ,»cuve,»ent d • avancen,ent da 1'engrn lea 
objeta a recolter vera le diapositif de prehenaron. 

„. Syate»e selon lea revendicacions 1 a 12 ou engin de 
20 ravage selon la revendication 12 a IS c.racterrse en ce 
"■il clprend auaai un ayete*e da tonte autonatrgue d una 
surface d'herbe. 

17 . M et h ode de ramaasage d'objets aur une surface 
2S p rM eter™inee utilisant un system cu un engrn aelon 
revendications 1 a 16. 
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